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Beschrelbung 

Die Erfindung betrifft ein verfahren zum ma- 
schtnellen Ansetzen jeweils eines Zitzenbechers an 
eine zu melkende ZItze, deren Lage durch einen 
Sensor geortet und mit einer von einer Ansetzvor- 
richtung jeweils eingenommenen Stellung vergJi- 
chen wird, die in Richtung auf die Zitze so lange 
verMndert wird, bis die Ansetzvorrichtung den Zit- 
zenbecher Uber die Zitze geschoben hat. 

Dieses Verfahren ist aus der FR-A-2 408 300 
bekanntgeworden und benutzt eine Ansetzvorrich- 
tung. die dazu dient, einen Zitzenbecher unter eine 
Kuh zu fuhren und darauf den Zitzenbecher auto- 
matisch an eine Zitze anzusetzen. Die Ansetzvor- 
richtung weist einen U-formigen Trager auf, der 
von drei Armen gebifdet wird und auf ernem Zap- 
fen gelagert ist. Es sind Mittel zum Drehen des 
Zapfens sowie zum Hoch- und NiederfOhren des 
TrSgers vorgesehen. Zwei Arme sind als lineare 
FUhrungen ausziehbar. Am Ende des Armes befin- 
det sich eine elektronische Kamera, die als Sensor 
die Lage der zu melkenden Zitze orten soli und 
eine Halterung zur Aufnahme des Zitzenbechers. 
Beim Betrieb nimmt die Ansetzvorrichtung einen 
Zitzenbecher an ernem Festpunkt auf und fOhrt 
eine Schwenkbewegung aus. wodurch der Zitzen- 
becher unter den Leib der Kuh sowie nach hinten 
allgemein bis unter ihr Euter gefuhrt wird. Mittels 
der elektronischen Kamera in Verbindung mit der 
Eiektroniksteuerung wird dann die Lage der Zitze 
festgestellt, worauf die Steuerung die Bewegung 
der Ansetzvorrichtung auslost und diese solange 
verSndert, bis die Ansetzvorrichtung den Zitzenbe- 
cher uber das Zitzenende geschoben hat. 

Der daber verwendete in der horizontalen Ebe- 
ne schwenkbare U-farmige TrSger hat eine Reihe 
von Nachteilen, die sich im wesentlichen daraus 
ergeben, daS der Hebelarm bei einem relativ rau- 
hen Stallbetrieb insbesondere bei der Grofiviehhal- 
tung sehr hSufig Schaden erieiden kann. Dies gilt 
insbesondere auch fur die Antriebselemtente der 
FUhrungen. die bei dieser EntgegenhaKung mit in 
den Bereich der Kuh geschwenkt werden mOssen. 
Der TrSger bzw. Schwenkarm wird relativ schwer, 
was sich nachteilig auf das das gesamte Gewicht 
tragende Schwenklager auswirkt. Bel einer entspre- 
chenden Konstitutlon der Kuh mu8 beim Schwen- 
ken der Ansetzvorrichtung damit gerechnet werden, 
dae Teil© der Ansetzvorrichtung die Kuh strelfen, 
was sich nachteilig auf das Melkergebnis auswirken 
kann- AuBerdem muB fOr jeden einzelnen Melk- 
starid eine besondere Ansetzvorrichtung zur VerfO- ' 
gung stehen, so dafi der konstruktive Aufwand fQr 
mehrere Melkstande relativ hoch ist. Dadurch wird 
die AusrUstung der f\/lelkstands teuer, so daB der 
verschwenkbare Hebelarm bzw. TrSger einer er- 
folgreichen Automatisierung des Melkbetriebes im 



Wege steht. 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung Ist es da- 
her, das Verfahren der einleitend genannten Art so 
zu verbessern. daB eine exakte FUhrung jedes Zit- 
5 zenbechers bis zu den ZItzen ermoglicht wird. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB dadurch 
gelost, dafi die Ansetzvorrichtung rSumlich mittels 
Jewells in senkrecht aufelnander stehenden Rich- 
tungen verfahrbarer linearer FOhrungen verschoben 
10 wird. wobei die Ansetzvorrichtung an einer quer zur 
Langsrichtung einer Kuh veriaufenden Fuhrung an- 
geordnet ist, mit deren Ende sie unter die zu 
melkende Kuh verschoben wird. 

Durch glelchzeitiges oder zeltlich aufeinander- 
15 folgendes Verschreben der einzelnen linearen FOh- 
rungen ist einerseits jede beliebige Stelle unterhalb 
einer zu melkenden Kuh von der Ansetzvorrichtung 
erreichbar, andererseits ragt diese nur mit einer 
Fuhrung unter die Kuh. so daB die Gefahr. daS 
20 diese relativ schmale FOhrung empfindliche Stellen 
der Kuh berUhrt sehr gering ist. Zugleich wird 
damit erreicht, daS alle Antriebselemte der FOhrun- 
gen aufierhalb des Bereiches der Kuh verblelben 
k6nnen. was die Gefahr einer Beschadigung durch 
25 die Kuh praktisch ausschlieBt. Die jeweiligen Ver- 
schiebungen der Ansetzvorrichtung bis in unmittel- 
bare Nachbarschaft der jeweils zu melkenden Zitze 
konnen relativ schnell vorgenommen werden. So- 
bald jedoch die Ansetzvorrichtungen in unmittelba- 
30 re Nachbarschaft der jeweils zu melkenden Zitze 
gelangt ist. werden die einzelnen Linearbewegun- 
gen sehr vorsichttg gesteuert. so dafi der Zitzenbe- 
cher schonend Ober die jeweils zu melkende Zitze 
geschoben werden kann. Das FUhrungssystem 
35 kann so ausgeblldet werden. daB es sich entlang 
mehrerer Melkstande erstreckt. die in einer ReIhe 
hintereinander angeordnet sind. Auf diese Weise 
kann mit verhaltnlsmaBig geringen Kosten eine 
Vielzahl von Tieren gemoiken werden. 
40 DarUber hinaus ist aus der FR-A-2 408 300 

eine Vorrichtung zum DurchfUhren des Verfahrens 
bekannt geworden. 

Diese Vorrichtung weist erhebliche Nachteile 
auf. Der die Ansetzvorrichtung tragende Trager 
45 muB raumgreifend mit seinen Antriebselementen 
zur horizontalen FUhrung unter die Kuh geschwenkt 
werden. Dadurch muB im Hinblick auf die auszu- 
fOhrende Schwenkbewegung damit gerechnet wer- 
den, daB empfindliche Teile der Kuh von der An- 
60 setzvorrichtung berOhrt werden. so dafi die Kuh 
unruhig wird. Ein Auffinden der zu melkenden Zit- 
zen ist damit weltgehend ausgeschlossen. Durch 
die hohe mechanische Belastung des Schwenkge- 
lenkes ist dies zudem auBerst stSranfaillg. 
55 Weitere Aufgabe der voriiegenden Erfindung ist 

es daher, die Vorrichtung der oben genannten Art 
dadurch zu verbessern, dafi sie mit einfachen und 
billigen Mittein eine genaue FQhrung eines an eine 
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Zitze anzusetzenden Zitzenbechers ermoglicht. 

Diese Aufgabe wird dadurch geldst, daB drei - 
Achsen als rSumliche Linearkomponenten Jeweils 
rechtwinklig und gegeneinander verschieblich an- 
geordnet sind, von denen eine als verfahrbare FUh- 5 
rung ausgeblldet ist, an derenn Ende die Ansetzvor- 
rlchtung zum Verfahren quer zur Langsachs© einer 
Kuh bis In unmittelbare NShe Ihrer zu melkenden 
Zrtze befestigt ist. 

Ein derarttges lineares Achsensystem mit ge- 10 
geneinander verschieblichen FUhrungen eriaubt 
eine S6hr exakte Steuerung des Zitzenbechers in 
dem Berelch der zu nnelkenden Zitze. Der Zltzen- 
becher kann ohne wesentllche Beelntrachllgungen 
der Kuh auf kUrzestem Wege unter die Kuh und 15 
schonend und mrt gleichmafligen Bewegungen 
iiber die Zitze geschoben werden. Die einzelnen 
Linearkomponenten konnen mechantsch robust 
ausgefuhrt werden, und alia empfindlichen An- 
triebselemente k&nnen auBerhalb des EinfluBberei- 20 
ches der Kuh angeordnet sein, so daB die Ansetz- 
vorrlchtung auch vor Beschadigungen durch die 
Kuh geschiitzt ist. Die einzelnen FUhrungen kon- 
nen sehr genau gegeneinander in relativ einfach 
gestalteten Verschiebelagern gelagert werden. Auf 2s 
diese Weise gelingt eine schonende Anpassung 
der Ansetzvorrichtung an das Tier. 

Weitere Bnzelheiten der Erfindung ergeben 
sich aus der nachfolgenden ausfuhrllchen Be- 
schrelbung und den belgefOgten Zeichnungen, in 30 
denen bevorzugte AusfOhrungsformen der Erfin- 
dung beispielsweise veranschaulicht sind. 
In den Zeichnungen zeigen: 
Fig. 1: eino perspektivlsche Darstellung ol- 

nes IMelkstandes. 35 
Fig. 2: eine AusschnrttsvergrdBerung von 
einer perspektlvischen Darstellung 
ernes anderen Melkstandes, 
. Rg. 3: eine Draufslcht auf den Melkstand 

Rg. 4: einen Querschnitt durch einen Melk- 40 
stand gemaB der Schnittlinie IV-IV in 
Rg. 3. 

Fig. 5: eine perspektivische Darstellung ei- 

nes Unearsystems, 
Rg. 6; eine andere perspektivische Darstel- 45 

lung eines Linearsystenns nnit Fetn- 

antrieb. 

Fig. 7: eine perspektivische Darstellung ei- 
nes Rahmens zur Auffindung der 
Zitzenposltion, 50 

Rg. 8: eine Seitenansicht des Hintertells ei- 
ner Kuh mit einer in Richtung auf ein 
Euter ausgerichteten Lichtieiste, 

Rg> 9: eine Draufsicht auf ein Euter einer 

Kuh 55 

Rg. 10: eine Draufslcht unter eine Euter ei- 
ner Kuh mit seltllch posltionlerter 
Uchtquelle und 



Rg. 11 : einen Querschnitt durch eine als Ka- 

stenprofii ausgeblldete FOhrung. 
Das erfindungsgemSBe Verfahren lafit sich 
zweckmSeiger Weise In einem Melkstand (1) 
durchfOhren, auf dem eine Kuh (2) zum Zwecke 
des Melkens steht, deren Euter (3) in Richtung auf 
einen Stallboden (4) ausgerichtete Zitzen (5, 6. 7. 
8) aufweist. Die Zitzen (5. 6) sind den Hinterbeinen 
(9, 10) der Kuh (2) benachbart. wShrend die Zitzen 
(7. 8) den Vorderbeinen der Kuh (2) zugewandt 
sind. Sie ragen aus einem Vorderteil (13) des Eu- 
ters (3) heraus. 

Entlang einer Langsselte (14) des Melkstandes 
(1) ist ein Fuhrungssystem (15) In lotrechter Rich- 
tung oberhalb des Stall bodens (4) aufgebaut. Die- 
ses Fahrungssystem (15) besteht im wesentitchen 
aus FUhrungen (16. 17, 18). die als l\4etallprofile, 
beispielsweise Aluminiumprofile, ausgebildet sein 
k5nnen. Die einzelnen FUhrungen (16, 17, 18) ver- 
laufen im wesentllchen rechtwinklig zueinander. Da- 
bei erstreckt sich die FOhrung (16) Im wesentllchen 
parallel zur Langsseite (14) des Melkstandes (1), 
wahrend die FOhnjng (17) senkrecht dazu verlauft 
und sich von der Fuhrung (16) in Richtung auf das 
Euter (3) erstreckt. Die FUhrung (18) verlSuft im 
wesentllchen lotrecht und ist senkrecht zu den 
Richtungen der FUhrungen (16, 17) angeordnet. Die 
einzelnen FUhrungen (16. 17) sind in Lagern (19. 
20) verschieblich gegeneinander gelagert. Diese 
Lager (19. 20) konnen In der Weise ausgebildet 
sein, daS in der einen FUhrung (16, 17. 18) ein 
flexibler KraftObertrager in Richtung der jeweillgen 
FUhrung (16, 17, 18) verschieblich gelagert ist. an 
dem die jeweils andere FUhrung (18, 17, 16) befe- 
stigt ist. Als flexibler KraftUbertrager kommt insbe- 
sondere ein von einem entsprechenden Zahnrad 
(125) angetriebener Zahnriemen (126) In Betracht, 
der eine Mitnehmerplatte (126) tragt. an der die 
andere FUhrung (18, 17, 16) befestigt ist. Zweck- 
mSBIgerweise wird dieser Zahnriemen (126) im In- 
neren der als Kastenprofil (128) ausgebiideten FUh- 
rung (16. 17, 18) gelagert. Zu diesem Zweck sind 
innerhalb des Kastenprofils (128) an dessen jeweill- 
gen Enden die ZahnrSder (125) drehbar gelagert. 
auf denen der Zahnriemen (126) umgelenkt wird. 
Auf der Mitnehmerplatte (127). die sich mit dem 
Zahnriemen (126) innerhalb des Kastenprofils (128) 
bewegt, Ist eine Mrtnehmerkupplung (129) befe- 
stigt. die einen sich in LSngsrichtung durch das 
Kastenprofil (128) erstreckenden Schlitz (130) 
durchdringt, so daB auBerhalb des Kastenprofils 
(128) mit der Mitnehmerkupplung (129) die andere 
FUhrung (18, 17. 16) verbunden werden kann. Da- 
bei ist der Zahnriemen (126) so test vorgespannt, 
daB eine exakte Steuerung der FUhrung (18. 17, 
16) gegenOber der FUhrung (16. 17, 18) moglich 
ist. Daruber hinaus besitzt jede der FUhrungen (16. 
17, 18) mindestens Jeweils einen Antrieb (21 22, 
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23), mit dessen Hilfe die jeweils dem Antrieb zuge- 
ordneten Fuhrungen (16, 17. 18) gegenUber den 
auf ihr gleitend gelagerten FQhrungen (18. 17. 16) 
verschoben werden kann. Auf diese Weise ist es 
denkbar, die FQhrungen (17, 18} entiang der s 
Langsseite (14) des Melkstandes (1) auf der FQh- 
rung (1 6) zu verschieben. 

Andererseits kann die FUhrung (17) bezuglich 
der der FUhrung (18) mehr Oder minder weit in 
Richtung auf den Meikstand (1) verschoben wer- to 
den. Durch entsprechende Kombrnatlon der Einzei- 
bewegungen kann ein in Richtung auf die Kuh (2) 
weisendes Ende (24) der FUhrung (17) etnen ober- 
halb des Stallbpdens (4) liegenden Raum (25) an 
jedem Punkt bestreichen, der innerhalb des Bewe- is 
gungsspielraumes der FOhrungen (16, 17, 18) liegt 
Eine Ansetzvorrlchtung (131), die von den FQh- 
rungen (16, 17, 18) verschoben wird, besteht Im 
wesentlichen aus einem Steg (26). etnem Stegende 
(27). einer Abkropfung (28) mit deren Ende (29) 20 
und einem Greifer (30). 

Am Ende (24) ist die FQhrung (17) in Richtung 
auf die Hinterbeine (9. 10) der Kuh (2) durch den 
Steg (26) L-formig abgewinkelt. Dieser Steg (26) 
kann gegenuber der mit ihm verbundenen FUhrung 25 
(17) schwenkbar gelagert sein. Der Steg (26) trSgt 
an selnem dem Ende (24) abgewandten Stegende 
(27) die Abkropfung (28), die im wesentlichen In 
eine vom Stallboden (4) abgewandte lotrechtte 
Richtung nach oben wetst. Diese Abkropfung (28) 30 
ist an ihrem dem Steg (26) abgewandten oberen 
Ende (29) mit dem Greifer (30) versehen, der zwei 
aufeinanderzu bewegliche Greiferhalften (31, 32) 
besitzt. Diese beiden Greiferhalften (31. 32) um- 
schlieBen einen Innenraum (33), in dem durch eine 35 
entsprechende Bewegung der GreiferhSiften (31, 
32) ein Zitzenbecher (59) gehaltert werden kann. 
Dieser Zitzenbecher (59) wird mit Hilfe einer Steue- 
rung auf eine der Zitzen (5, 6, 7, 8) aufgesetzt. 
Diese Steuerung geht aus von den Sensoren (49, 40 
50). die in einem Rahmen (34) angeordnet sind. 
Dieser Rahmen (34) umspannt einen Innenraum 
(44), in dem die Sensoren (49. 50) ausgerichtet 
sind. 

Die GroBe des Innenraums (44) ist derart aus- 45 
gelegt, daB zwei einander parallel verlaufende 
Schenkel (41, 42). die den Rahmen (34) seitlich 
begrenzen. Qber eine der Zitzen (5. 6. 7. 8) ge- 
schoben werden kSnnen. Die Schenkel (41, 42) 
sind an jeweils etnem Ihrer Enden durch ein Joch so 
(38) miteinander verbunden. Es blldet mit den 
Schenkein (41. 42) ein U-Profil (43). 

In den Schenkein (41,42) sind in Richtung auf 
den Innenraum (44) ausgerichtete Sensoren (49.5o) 
befestigt. Dabei konnen die Sensoren (49) als Infra- 55 
rotstrahler ausgebildet seIn, deren Strahlen auf die 
Sensoren (5o) ausgerichtet sind. die als infrarot- 
empfindliche FotowiderstSnde ausgebildet sein 



konnen. Die Verteilung der Sensoren (49,5o) inner- 
halb der Schenkel (41 ,42) kann in der Weise vorge- 
nommen werden, dafi in einem MIttelteii der jewelli- 
gen Schenkel (41 ,42) die Sensoren (49,5o) in einer 
dichten Reihenfolge (51) verteilt sind, wShrend in 
Richtung auf die jeweils einander gegenOberliegen- 
de Enden (52,53) der Schenkel (41.42) die Senso- 
ren (49,5o) in einer weniger dichten Verteilung an- 
geordnet sind. 

Um zu gewShrleisten. daB der Rahmen (34) 
etwa mittig Qber eine Zitze (5.6,7.8) geschoben 
wird, ist im Joch (38) mindestens ein zusStzlicher 
Sensor (54) vorgesehen, der einen in Richtung auf 
den Innenraum ausgerichteten Ausgang (55) auf- 
welst. Dieser Sensor (54) kann als ein Ultraschall- 
geber ausgebildet sein. Dieser legt jeweils die Ent- 
femung zu der Zitze (5,6,7,89 test, auf die der 
Rahmen (34) geschoben wird. DarQber hinaus zen- 
triert der Sensor (54) den Rahmen (34) bezOglich 
der Zrtze (5,6,7.8). 

Der Rahmen (34) ist am Greifer (3o) Qber einen 
Koppelsteg (35) befestigt, so daB er gegenOber 
diesem eine feste Zuordnung aufweist. Diese Zu- 
ordnung ist so bemessen, daB ein von dem Greifer 
(3o) gehaltener Zitzenbecher (49) mit seinem der 
Zitze (5,6,7.8) zugewandten oberen Ende (9o) un- 
mittelbar unterhalb des Rahmens (34) angeordnet 
ist. Auf diese Weise besteht eine feste Zuordnung 
zwischen dem Rahmen (34) einerseits und dem 
oberen Ende (91) andererseits. Aufgrund dieser 
Zuordnung kann der von dem Greifer (3o) ergriffe- 
ne Zitzenbecher (49) Ober die Zitze (5.6,7.8) abta- 
stende Sensoren (49,5o.54) in eine sich lotrecht 
unterhalb der Zitze (5,6.7.8) erstreckende Ebene 
gesteuert und anschlieBend durch eine Vertikalbe- 
wegung Ober die Zitze (5,6.7.8) geschoben werden. 

Nachdem der Zitzenbecher (59.6o) an die je- 
wellige Zitze (5.6) angesetzt worden ist. kann der 
Greifer (3o) und mit Ihm der Rahmen (34) vom 
Zitzenbecher (59) gelost werden. so dafl mit Hilfe 
des Rahmens (34) andere Zitzenbecher an die 
Jeweiligen Zitzen (7.8) angesetzt werden kSnnen. 
Bel L5sen des Greifers (3o} und des Rahmens 
(34) k5nnen wegen der U-f5rmigen Ausbildung des 
Rahmens (34) jegliche Bewegungen der Schenkel 
(41 ,42) gegenelnander vermleden werden. 

Statt der in zwei Richtungen strahlenden Sian- 
soren (49.5o,54) kSnnen auch weitere Sensoren im 
Rahmen (34) angeordnet sein. die so ausgerichtet 
sind, daB deren Strahlen sich in einem gemeinsa- 
men Schnittpunkt treffen. 

Nachdem der Greifer (3o) von dem angesetz- 
ten Zitzenbecher (59) gelSst worden ist, steht er 
zum Ansetzen weiterer Zitzenbecher (60) zur Ver- 
fUgung. Falls diese an die Zitzen einer anderen 
Kuh angesetzt werden mUssen, wird der Greifer 
(3o) mit Hilfe des FUhrungssystems (15) aus dem 
Sereich der einen Kuh (2) herau'sgefahren und 
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steht nunmehr zur Verfugung. um erne auf einem 
anderen Melkstand (66,67) stehende andere Kuh 
(68,69) zu melken. 

Zum Zwecke des Melkens sind jeweils vier 
Melkbecher (59,60) zu einem Melkzeug (7o) zu- 
sammengefaBt. das Qber eine Milchleitung (71) mit 
einem MilchbehSlter (72) in Verbindung steht. Jn 
diesem MilchbehSlter (72) wird von einer Vakuum- 
pumpe (73) ein zum Melken notwendiges Vakuum 
erzeugt, das Ober die Milchleitung (71) in den ein- 
zelnen ZItzenbechem (59,6o) wirkt. Mit Hilfe dieses 
Vakuum wird den Zitzen (5,6.7.8) die Milch entzo- 
gen und in den MilchbehSlter (72) transportiert. Ein 
zum Meiken notwendiger Takt zwischen Unterdruck 
einerseits und Atmospha rend ruck andererseits wird 
von einem Pulsgeber (74) erzeugt, der Gber eine 
Pulsleitung (75) einen jeweils gewDnschten Melk- 
taid in die- Zitzenbecher (59.6o) einsteuert. Zu die- 
sem Zwecke wird der Pulsgeber (74) einerseits mit 
dem von der Vakuumpumpe (73) erzeugten Unter- 
druck und andererseits mit Atmosphgrendruck ver- 
bunden. Die Vakuumpumpe (73) wird im Regelfoll 
von einem Elektromotor (76) angetrieben. 

Nachdem eine Kuh (2) den Melkstand betreten 
hat, werden die einzelnen Fuhrungen (16,17,18) in 
RIchtung auf das Euter (3) so verfahren. dafl der 
Greifer (3o) in (.angsrichtung der Kuh (2) von deren 
Vorderbeinen (11.12) in Richtung auf die Hinterbei- 
ne (9.10) verfahren werden kann. Dabei werden die 
Signale zur Steuerung der jeweils erforderlichen 
Bewegungen, die von den FOhrungen (16,17.18) 
auszufUhren sind, von den Sensoren (49,5o,54) ab- 
gegeben. Sobald jeweils eine Zitze (5,6,7,8) von 
einem Zitzenbecher (59,6o) aufgenommen worden 
ist, wird der zum Melken notwendige Unterdruck in 
die Zitzenbecher (59.6o) eingeleitet. Zu diesem 
Zwecke ist die Steuening des FQhrungssystems 
(15) einerseits und einer sich aus dem Milchbehal- 
ter (72), der Vakuumpumpe (73) und dem Pulsge- 
ber (74) zusammensetzenden Melkmaschine (77) 
andererseits Uber eine gemeinsame Steuereinheit 
(78) elektrisch miteinander verbunden. Auf diese 
Weise Ist dafOr gesorgt. daB nach Ansetzen der 
Zitzenbecher (59,8o) ein Steuerlmpuls an die 
Steuereinheit (78) abgegeben werden kann, die ih- 
rerseits die Melkmaschine (77) einschaltet. 

Die Steuereinheit (78) erhSIt Steuerimpulse 
nicht nur von den Sensoren (49.5o.54) sondern 
auch von einer Kuhkennung (79). die die Kuh (2) 
beispielsweise an einem Halsband (8o) trSgt. Diese 
Kuhkennung (79) enthSIt eine Zuordnung der von 
ihr gekennzelchneten Kuh (2) zu bestimmten DaXeti 
eines Datenspeichers. beispielsweise deren Ulnge. 
Milchleistung sowie FOtterungstsedarf. DarUber hin- 
aus kann dieser Datenspeicher aber auch Daten 
enthalten, die sich auf die anatomische Beschaffen- 
heit des Euters (3) und der Zitzen (5.6,7) beziehen. 
Beiispielsweise'ist es mOglich. zu einer bestimmten 



Kuhkennung (79) in der Steuereinheit (78) Daten 
vorzuhalten, die sich auf den Umfang des Euters 
(3). LSnge und Lage der Zitzen (5,6,7,8) und deren 
Entfernung vom Stallboden (4) beziehen. Auf diese 
5 Weise ist es mSglich. das FQhrungssystems (15) 
au^rund der gespeicherten Daten so zu steuern, 
daB je nach der vorgegebenen Kuhkennung (79) 
das Melkzeug (7o) in unmittelbare Nahe des Euters 
(3) gesteuert wird, so daB iediglich eine Feinjustie- 
10 rung aufgrund der von den Sensoren (49,5o,54) 
abgegebenen Steuerimpulse notwendig ist. Die in 
der Steuereinheit (78) gespeicherten Daten konnen 
bei jedem einzelnen Melkvorgang UberprClft und 
den jeweils vom FOhrungssystem (15) vorgefunde- 
75 nen Gegebenheiten angepaBt werden. Zu diesem 
Zwecke werden in die Steuereinheit (78) verander- 
te Abmessungen des Euters (3), der Zitzen 
(5,6,7,8) und der jeweils vorhandenen Zuordnung 
st9ndig korrigiert und den vorgefundenen VerhSlt- 
20 nissen angepafit. 

Eine mechanische VerstSrkung des FOhrungs- 
systems (15) ist dadurch moglich, daB mindestens 
einige der Fuhrungen (16,17,18) mehrfach ausge- 
fUhrt werden. Beispielsweise empfiehit es sich, die 
25 in LSngsrichtung des Melkstandes (1) verlaufenden 
FOhrung (16) durch eine ParallelfUhrung (81) zu 
verstSrken. die beispielsweise in unmittelbarer 
Nachbarschaft des Stallbodens (4) vorgesehen 
wird. DarUber hinaus kann auch die in vertikaler 
30 Richtung veriaufende FOhrung (18) durch eine Pa- 
rallelfUhrung (82) verstarkt werden, die im Abstand 
der FQhrung (16) vorgesehen ist, so daB diese sich 
zvwschen den beiden FUhrungen (18,82) erstreckt. 
Daruber hinaus ist es moglich, die Zitzenbe- 
35 Cher (59,6o) unmittelbar von dem Greifer (3o) er- 
fassen zu lassen. In diesem Falle muB eine Fein- 
steuerung mrt Hilfe von Sensoren (83.84) erfolgen, 
die jeweils an einander gegenUberiiegenden Enden 
(85,86) eines Mitnehmerwagens (87) befestigt und 
40 in Richtung auf eine zwischen den Enden (85,86) 
stehende Kuh (2) ausgerichtet sind. AuBerdem kon- 
nen Sensoren direkt am Arbeitsorgan (Greifer 3o) 
Oder dem L-formigen Steg (26) t>efestigt sein. Der 
Mitnehmerwagen (87) Uberspannt die auf dem 
45 Melkstand (1) stehende Kuh. die Sensoren (83,84) 
ragen an Hafterungen (88,89) an beiden Seiten der 
Kuh (2) in Richtung auf den Stallboden (4) soweit 
herab. daB die Sensoren (83.84) in Richtung auf 
das Euter (3) ausgerichtet werden k&nnen. Sobald 
50 das Euter (3) im Strahlengang (9o) der Sensoren 
(83.84) erscheint. werden die FUhrungen (16.17.18) 
entsprechend der von den Sensoren (83,84) aufge- 
fundenen Lage des Euters (3) so gesteuert, daB ein 
von dem Greifer (3o) ergriffener Zitzenbecher (91) 
55 unmittelbar auf eine der Zitzen (5,6,7,8) aufgesetzt 
werden kann. Dabei wird die Steuerung des Grei- 
fers (3o) so vorgenommen, daB zunachst auf die 
hinteren Zitzen (5.6) jeweils ein Zitzent>echer 
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(59, 6o) aufgesetzt wird. Sodann werden weitere 
Zttzenbecher (59, 6o) auf die vorderen ZItzen (7,8) 
aufgesetzt. Auf diese Weise wird verhindert. dafi 
die mit den Zitzenbechern (59,6o) verbundenen 
Milch leitungen (71) beim Ansetzen der Zitzenbe- 
cher (59.6o) sich gegenseltig verdrillen. 

Um eine Moglichkeit fur den Grelfer (3o) zu 
schaffen, einzelne Zitzenbecher (91 .92.93.94) so zu 
ergreifen, daS sie problemlos auf die Zitzen 
(5.6.7,8) angesetzt werden konnen. sind die Zitzen- 
becher (91,92.93.94) in einer Haltevonrichtung (95) 
eingesetzt, in der fUr jeden einzelnen Zitzenbecher 
(91.92,93.94) eine Halterung (96,97,98,99) vorgese- 
hen ist. Die Hafterung (96,97.98.99) kann in der 
Weiss beschaffen sein, dafi sich durch die Halte- 
vorrichtung (95) eine Bohrung erstreckt, deren 
Querschnitt in etwa einem auBeren Durchmesser 
der Zitzenbecher (91,92.93,94) entspricht In diese 
Haltemngen (96.97,98.99) ragen die Zitzenbecher 
(91,92,93.94) mit ihren MilchschlSuchen (loo) zu- 
gewandten Enden (1o1) hinein und (iegen Jewells 
mit einem Bund (1o2) auf der Halterungvon-ichtung 
(95) auf. Zwischen denn Bund (1o2) und einem der 
jewelligen Zitze (5,6,7,8) zugewandten oberen Ende 
(1o3) des ZItzenbechers (91,92,93.94) llegt ein 
oberer Tell eIner den innenraum (65) umgebenden 
ZItzenbecherwandung (1o4), der von dem Greifer 
(3o) ergriffen werden kann. 

Nachdem der Greifer (3o) den Zitzenbecher 
(91.92,93,94) Im Bereich des oberen Tells (1o4) 
ergriffen hat, zleht er Ihn aus der Haltevorrlchtung 
(95) heraus und bewegt ihn In RIchtung auf die 
ZItzen (5,6,7,8). Dabei zleht er den Mllchschlauch 
(loo), der den Zitzenbecher (91,92,93.94) mit ei- 
nem nicht dargesteilten SammelstUck verbindet. 
hinter sich her, so dai3 sich der ISIilchschlauch (11o) 
durch die als Bohrungen ausgebildeten Halterung 
(96,97,98,99) erstreckt. DarOber hinaus erstreckt 
sich durch diese Halterungen (96,97,98,99) eine 
Korde! (1o5), die den Zitzenbecher (91,92.93,94) 
mit einer nicht dargesteilten Abnahmeautomafik 
verbindet. Diese Abnahmeautomatik wird nach Be- 
endigung des IMelkvorganges von der Steuereinheit 
(78) angesteuert und zieht daraufhin Gber die Kor- 
de! (1o5) den Zitzenbecher (91,92,93,94) von der 
gemolkenen Zitze (5,6,7,8) ab. Eine mogllchst nahe 
Aufsteflung der Haltevorrichtung (95) im Bereich 
der zu melkenden Kuh (2) sorgt dafOr, dafi die 
Kordel (lo5) den von der Zitze (5,6,7,8) abgezoge- 
nen Zitzenbecher (91,92,93.94) wieder in die fQr 
ihn vorgesehene HaKerung (98.97.98.98) zurOck- 
zleht. 

Mit der Haltervorrichtung (95) kann ein nicht 
dargeste liter SpUlautomat verbunden seln. der dazu 
dient. die Zitzent^echer (91,92,93,94) und das mit 
diesen verbundene milchableltende System mit Hil- 
fe einer Spulvorrichtung zu spUlen. Dieser SpUlau- 
tomat wird mit Hilfe einer Ankoppelvorrichtung 



(1o6) Ober eine SpOlmlttelleitung (1o7) an die ein- 
zelnen Zitzenbecher (91,92.93.94) angekoppelt. 
Diese Ankoppelvorrichtung besteht im wesentllchen 
aus einem an der Haltevorrichtung (92) schwenkbar 
5 angelenkten SpOlarm, in dem halbrunde Ausneh- 
mungen (1o7.1o8.1o9,1 1o) zur Aufnahme der obe- 
ren Enden (1o3) jeweils eines ZItzenbechers 
(91,92,93,94) vorgesehen sind. Diese Ausnehmun- 
gen (1o7) sind Innerhalb der Ankoppelvon^lchtung 
10 (106) Ober SpUlmlttelkanaie (111) mitetnander ver- 
bunden. Beim Verschwenken der Ankoppelvorrich- 
tung (1o6) in RIchtung auf die Haltevorrichtung 
(95) ragen die oberen Enden (1o3) in die Ausneh- 
mungen (1o7,1o8,1o9,11o) hIneIn und schlleSen 
75 diese flUssigkettsdIcht ab. Nunmehr kann die SpUI- 
flOsslgkeit durch den Spaimittelkanal (111) in die 
Ausnehmungen (1o7,1o8,1o9,l1o) gepumpt wer- 
den. Die in die Zitzenbecher (91,92.93,94) eintre- 
tende SpQlfl(}ssigkeit durchfliefit deren Innenraum 
20 (65) und wird Qber die MiichschlSuche (loo) in das 
milchableltende System abgeleitet. Durch einen 
standigen Krelslauf zwischen dem SpGlautomaten 
einerselts und dem vom Spulmittel durchflossenen 
milchableitenden System andererselts wird eine in- 
25 tensive SpUlung des gesamten milchableitenden 
Systems herbeigefOhrt. 

Eine Auffindung der Zitzen (5,6.7,8) Ist auch 
mit Hilfe optischer Sensoren moglrch. Insbesonde- 
re kann eine Kamera (112) oder eine Optik, die 
30 uber entsprechende Leitungen mit einer Kamera 
(112) verbunden ist, zwischen dem Stallboden (4) 
und dem Euter (3) Installiert werden. Vorzugsweise 
bietet sich eine Befestlgung an dem L-formigen 
Steg (26) in der Form an. dal3 die Optik senkrecht 
35 nach oben gerichtet ist. Auf diese Weise wird in 
der Kamera (112) ein Bild des Euters (3) erzeugt, 
das demjenlgen der Rgur 9 entspricht. Dabei befin- 
det sich die Kamera (112) mittig unterhalb des 
Euters (3). Diese Justierung der Kamera (112) 
40 orientlert sich an den Zitzen (5,6,7,8). die wegen 
rhrer runden Form relativ leicht zu erkennen ist. 
Verbessert wird die MSgllchkeit der Zitzenerken- 
nung noch dadurch, daS das Euter ((3) von einer 
gerichteten Beleuchtung (113) (vergl. Rgur lo) an- 
<s gestahit wird. Auf diese Weise biiden sich an den 
vier Zitzen (5,6,7,8) je eine der gerichteten Be- 
leuchtung (113) entsprechender Schatten 
(114,115,116.117). Anhand dieser charakteristi- 
schen Schattenkombination sind die Zitzen (5,8.7,8) 
so sehr leicht von der Kamera (1 12) zu erkennen. 

Aufgrund des von der Kamera (112) aufgenom- 
menen Bildes kann eine Zuordnung der Zitzen 
(5,6,7,8) sowohl in ihrer Lage zueinander als auch 
bezOglich des Euters (3) gut vorgenommen wer- 
55 den. Schwierlgkeiten kann ledigllch die Bestim- 
mung der Hdho machen, in der sich die Zitzen 
(5.6.7,8) oberhalb des Stallbodens (4) befinden. Zu 
diesem Zwecke sind zwer M5glichkeiten denkbar. 
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die beide benutzt werden konnen. Einerseits kann 
das Objektiv oder die Kamera (112) auf einen be- 
stimmten Punkt der ZItze (5,6.7,8) scharf eingestellt 
werden. Der Betrag, um den das Objektiv der Ka- 
mera (112) verstellt werden muB, damit die ZHzen s 
(5.6,7,8) scharf abgebildet werden, fst ein Ma8 fQr 
den Abstand, den die Zitzen (5.6.7,8) vom Stallbo- 
den (4) einhalten. Andererseits ist es jedoch auch 
moglich. die Kamera (1 1 2) auf einem untertialb des 
Euters (3) vorgesehenen Niveau auf eine vorgege- io 
bene Ho he scharf einzusteilen. Solite bei dieser 
Scharfeinstellung des Objektivs die einzelne Zitze 
(5.6.7,8) nicht scharf abgebildet sein. so wird die 
Kamera (112) In Richtung auf das Euter (3) solange 
bewegt. bis ein© Scharfeinstellung der Zitzen is 
(5,6,7,8) herbeigefOhrt ist. Die zum Zwecke der 
Scharfeinstellung notwendige Bewegung der Kame- 
ra (112) tst ein weiteres MaB fUr den Abstand der 
Zitzen (5.6,7,8) vom Stallboden (4). 

DarOber hinaus ist es jedoch auch mdgJich, so 
dafl die lotrechte Entfernung vom Stallboden mit 
Hilfe abstandsmessender Sensoren gemessen 
wird. Als Sensoren kommen in Betracht Ultraschall- 
und Lichttaster. Mit Htlfe dieser Mittel konnen auch 
Zitzenposltionen noch wahrend des Ansetzvorgan- 2S 
ges kontrolliert und gegebenenfalls Nachsteuerun- 
gen des Greifers vorgenommen werden. 

DarUber hinaus kann die H6he der Zftzen 
(5.6,7,8) gegenUber dam Stallboden (4) mit Hilfe 
einer Lichtleiste (118) gemessen werden. Auf die- so 
ser Lichtleiste (118) sind in lotrechter Richtung 
untereinander mehrere Strahler (ll9.i2o, 121,122) 
befestigt. Je nachdem, von welchem dieser Strati- 
ler (119. 120,121,122) der von diesem ausgehende 
Strahlengang (123) von den Zitzen (5.6,7,8) abge- as 
deckt wird. konnen RuckschlUsse Qber die genaue 
Positionierung des Euters (3) einerseits und der 
Zitzen (5,6,7,8) andererseits gezogen werden. Um 
die Lichtleiste (118) in unmlttelbare Nachbarschaft 
des Euters (3) zu verfahren. kann die Lichtleiste 40 
(118) mechanisch mit dem Mitnehmerwagen (87) 
verbunden werden. Um eine genaue Abbildung der 
Zitzen (5.6.7,8) durch das von der Lichtleiste (118) 
ausgestrahlte Licht zu ermSglichen, wird die Licht- 
leiste (118) mit einer nicht dargestellten Schlitz- 4s 
blende versehen. 

In Verbindung mit einer Kamera (112) kann 
auch ein entsprechend instalfiertes Spiegelsystem 
zur Erkennung der jeweiligen Lage des Euters (3) 
herangezogen werden. Als Lichtquelle fur die Spie- so 
gel konnte die Lichtleiste (118) Verwendung finden. 
DIese Losung hat den Vorzug. die Kamer (112) aus 
einem mechanisch gefShrdeten Teil herauszuhal- 
ten. 

UnabhSngig davon, ob zur Auffindung der spe- 55 
ziellen Lage des Euters (3) alle oder nur einlge der 
Sensoren (49.5o,54.83, 84.112) Verwendung finden. 
kSnnen diese alle mit der Steuereinheit (78) zu- 



sammenarbelten. Eine Positionsbestimmung des 
Greifers (3o) erfolgt im Falle des elektromechani- 
schen Antriebs der FOhrungen (16.17.18) durch In- 
krementalgeber. DarOber hinaus ist jedoch auch 
eine Feinjustierung mit Hilfe von pneumatschen 
Oder hydraullschen Antrieben moglich. Aus den 
von den Sensoren (49.5o,54.83.84.112) ermittelten 
und an die Steuereinheit (78) Obertragenen Slgna- 
len werden die Positionen der Zitzen (5.6.7.8) be- 
stimmt und diese mit der Position der Greifers (3o) 
verglichen. AnschlieBend erfolgt eine Bewegung 
des Greifers (3o) an die emiittelte Position der 
Zitzen (5.6,7,8). Eine Nachjustierung der ermittelten 
Lage ist dadurch moglich, dafi bei aufgesetzten 
Zitzenbechern (59,6o) die Greifer (3o) gelQst und 
bezQgllch der genauen Lage der Zitzen (5,6,7,8) 
ausgerichtet werden. Falls dadurch eine Berichti- 
gung der Position der Zitzen (5.6.7.8) erforderlich 
sein sollte, wird diese statt der in der Steuereinheit 
(78) bisher erngespeicherten Werte in die Steue- 
reinheit (78) Obernommen. 

Sollte zwischenzeitlich eine Bewegung der Kuh 
(2) stattgefunden haben, so wird diese sowohl von 
den Sensoren (83.84) als auch von der Kamera 
(112) vermerkt werden. Hne derartige Bewegung 
der Kuh (2) findet BerOcksichtigung bei der Korrek- 
lur der in die Steuereinheit (78) aufgenommenen 
Daten. 

Das FOhrungssystem (15) kann dadurch modlfi- 
ziert werden, daB an einer oder mehreren Ftih run- 
gen (16,17,18) eine in der gleichen Richtung ver- 
laufende FeinfOhrungseinheit (124) instalilert ist. 
Wenn diese beispielsweise an der Fijhrung (17) in 
deren Langsrichtung verschieblich gelagert ist. so 
kann sie bezUglich der FOhrung (17) Feinjustierun- 
gen vomehmen und dadurch den Greifer (3o). der 
an ihr befestigt ist. sehr genau in Richtung auf das 
Euter (3) verfahren. Da die FeinfGhrungseinheit 
(124) gegeniiber der Fuhrung (16.17.18), auf der 
sie jeweils verschieblich gelagert ist. eine relativ 
geringe Masse aufweist. ist durch eine Verschia- 
bung der FelnfOhrungseinheit (124) eine sehr ge- 
naue Lagepositionierung des Greifers (So) mdglich. 

PatentansprUche 

1. Verfahren zum maschinellen Ansetzen jeweils 
eines Zitzenbechers (59. 60) an eine zu mel- 
kende ZItze (5. 6. 7, 8), deren Lage durch 
einen Sensor (49, 50, 54, 83. 84) geortet und 
mit einer von einer Ansetzvonichtung (131) 
jeweils eingenommenen Stellung verglichen 
wird, die In Richtung auf die ZItze (5. 6. 7, 8) 
so lange verSndert wird. bis die Ansetzvon-ich- 
tung (131) den Zitzenbecher (59. 60) Ober die 
ZItze (5, 6. 7. 8) geschotten hat, dadurch ge- 
kennzeichnet. daB die Ansetzvorrichtung (131) 
rSumllch mittels jeweils in senkrecht aufeinan- 
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der stehenden Richtungen verfahrbarer linearer 
Fuhrungen (16, 17, 18) verschoben wird. wobei 
die Ansetzvorrlchtung (131) an einer quer zur 
Langsrichtung emer Kuh (2) verlaufenden FOh- 
rung (17) angeordnet 1st. mit deren Ende (24) 
sie unter die zu melkende Kuh (2) verschoben 
wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
reichnet, daB die Ansetzvorrichtung (131) in 
einer vorgegebenen Reihenfolge der Jewells 
einzuhaltenden Verschieberichtungen der ein- 
zelnen Fuhrungen (16, 17, 18) verschoben 
wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gelcenn- 
zelchnet, daB die Ansetzvorrlchtung (131) je 
nach einer jeweils von ihr zu vollziehenden 
Positfonsanderung entweder gleichzettig auf je- 
weils zwei FUhrungen (16, 17, 18) oder nur auf 
einer FUhrung (16. 17, 18) verfahren wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 bis 3. dadurch 
gekennzeichnet, dafl die Ansetzvorrlchtung 
(131) von einem vorgegebenen Programm ge- 
steuert wird. das fUr ein zu melkendes Tier in 
einer Steuereinhett (78) abgespelchert und ge- 
gebenenfalls von Daten korrigiert wird, die bei 
einem Melkvorgang gewonnen werden. 

5. Verfahren nach Anspruch 1 bis 4, dadurch 
gekennzeichnet, daS individuelle Parameter ei- 
nes 2u melkenen Euters (3) von einer Abtast- 
vorrichtung abgetastet werden, die in unmittel- 
bare Nachbarschaft des Euters (3) gefahren 
wird. 

6. Verfahren nach Anspruch 1 bis 5, dadurch 
gekennzeichnet, daO in horizontaler Richtung 
entlang eines Euters (3) mindestens ein Sen- 
sor (49, 50) geschoben wird, der das Euter (3) 
durch Strahlen abtastet. 

7. Vorrichtung zur DurchfUhrung des Verfahrens 
der AnsprOche 1 - 6 mit einem Sensor (49. 50, 
54. 83. 84) zum Orten der Lage der Zitze (5. 6, 
7, 8), einer ortsbeweglichen Ansetsvorrichtung 
(131) und einer Steuereinheit (78) zur Bestim- 
mung der Lage der Ansetzvorrichtung (131) 
bezuglich der Zitze (5,6.7,8) und zur Steuerung 
der Ansetzvorrichtung (131). dadurch gekenn- 
zeichnet. daB drei Achsen als rSumliche Line- 
arkomponenten jeweils rechtwinklig und ge- 
geneinander verschieblich angeordnet sind, 
von denen eine als verfahrbare FQhrung (17) 
ausgebiidet ist, an deren Ende (24) die Ansetz- 
vorrichtung (131) zum Verfahren quer zur 
Ungsachse einer Kuh (2) bis in unmittelbare 



Nahe ihrer zu melkenden Zitze (5. 6. 7. 8) 
befestigt ist. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Linearkomponenten jeweils 
einen Antrieb aufweisen. der als drehzahlge- 
steuerter Drehstrommotor ausgebiidet ist. 

9. Vorrichtung nach Anspruch 7 und 8. dadurch 
gekennzeichnet, daB eine erste FUhrung (16) 
sich so erstreckt, daJ3 eine zu melkende Kuh 
(2) mit ihrer LSngsachse entlang der ersten 
FUhrung (16) ausrichtbar ist. 

10. Vorrichtung nach Anspruch 7 bis 9, dadurch 
gekennzeichnet, daB die erste FUhrung (16) 
sIch entlang mehrerer Melkstande (1. 66, 67) 
erstreckt. die In einer Reihe angeordnet sind. 

11. Vorrichtung nach Anspruch 10. dadurch ge- 
kennzeichnet, daB an der Ansetzvorrichtung 
(131) ein Artwitsorgan angeordnet ist 

12. Vorrichtung nach Anspruch 7 bis 11. dadurch 
gekennzeichnet, daB die FUhrung (17) an ih- 
rem Ende (24) mit einem L-formlg abgewinkei- 
ten Steg (26) versehen ist. an dessen Stegen- 
de (27) das Arbeitsorgan befestigt ist. 

13. Vonrichtung nach Anspruch 7 bis 12, dadurch 
gekennzeichnet. daB am Stegende (27) eine 
nach oben ragende lotrechte Abkropfung (28) 
vorgesehen ist. 

14. Vorrichtung nach Anspruch 11 bis 13. dadurch 
gekennzeichnet, dafi das Arbeitsorgan als Grei- 
fer (30) mit einem pneumatischen Antrieb aus- 
gebiidet ist. 



40 15. Vorrichtung nach Anspruch 7 bis 14, dadurch 
gekennzeichnet. daB auf mindestens einer 
Fuhrung (16. 17. 18) eine Vorrichtung zur Zit- 
zenfindung vorgesehen ist. 
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16. Vom'chtung nach Anspruch 15. dadurch ge- 
kennzeichnet. dae die Vonrichtung zur Zitzenf- 
indung als ein Mitnehmerwagen (87) ausgebii- 
det ist. 

17. Vorrichtung nach Anspruch 15 und 16, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Mitnehmerwagen (87) 
in einer definierten Positiori abgekoppelt ist. 

ia Vorrichtung nach Anspruch 7 bis 17, dadurch 
gekennzeichnet, daB die in lotrechter Richtung 
liegende FUhrung (18) durch eine Feder unter- 
stUtzt wird. 
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19. Vorrtchtung nach Anspruch 11 bis 18, dadurch 
gekennzeichnet, dafl das Arbeitsorgan einen 
Innenraum (33) zur Aufnahme von mindestens 
einem Zitzenbecher (59, 60) aufweist. 

5 

20. Vorrichtung nach Anspruch 11 bis 18, dadurch 
gekennzeichnet, da0 das Arbeitsorgan einen 
Innenraum (33) zur Aufnahme eines Melkzeu- 
ges aufweist. 

10 

21. Vorrichtung nach Anspruch 7 bis 20, dadurch 
gekennzeichnet. daB an Jedem Melkstand ( 1. 
66. 67) erne Haltevorrrchtung (95) fUr Zitzenbe- 
cher (91 . 92. 93, 94) vorgesehen ist. 

IS 

22. Vorrichtung nach Anspruch 21, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB In der Haltevorrrchtung (95) 
Halterungen (96, 97, 98. 99) vorgesehen sind, 
in der jeweils ein Zitzenbecher (91 , 92. 93, 94) 

auf einem an seiner auBeren OberflSche vor- 20 
gesehenen Bund (102) aufliegt. 

2a Vorrichtung nach Anspruch 21 und 22, dadurch 
gekennzeichnet, daB sich durch die Halterun- 
gen (96, 97, 98, 99) Jewells eIn Milchschlauch 25 
(100) erstreckt, von denen jeder eine Verbin- 
dung des Zitzenbechers (91. 92, 93, 94) mit 
einer l\^elkmaschine (77) darstellt. 

24. Vorrichtung nach Anspruch 21 bis 23, dadurch 30 
gekennzeichnet, daB an jedem Zitzenbecher 

(91. 92, 93. 94) als Verbindung zu eIner Ab- 
nahmeautomatik Kordein (105) befestigt sind, 
die durch die Halterungen (96. 97. 98, 99) 
verlaufen. 35 

25. Vorrichtung nach Anspruch 21 bis 24. dadurch 
gekennzeichnet. daB Sensoren zur OberprQ- 
fung der exakten Lage der in den Halterungen 

(96, 97. 98, 99) stehenden Zitzenbecher (91, 4o 

92, 93, 94) vorgesehen sind. 

26. Vorrichtung nach Anspruch 21 bis 25, dadurch 
gekennzeichnet, daB eIne Ankoppelvorrichtung 
(106) zur Verbindung der Zitzenbecher (91, 92. 45 

93, 94} mit einem Spaimittelkana! (Ill) vorge- 
sehen ist. 

27. Vorrichtung nach Anspruch 1 1 ibs 26. dadurch 
gekennzeichnet, daS in einem das Arbeitsor- 50 
gan umgebenden Bereich ein Sensorsystem 

zum Auffinden der Zitzen (5. 6. 7, 6) befestigt 
ist. 

2a Vonichtung nach Anspruch 27, dadurch ge- 55 
kennzeichnet, daB das Sensorsystem an zwei 
Schenkein (41. 42) angeordnet ist. die so aus- 
gerichtet werden kiJnnen, daB das Euter (3) 



der zu melkenden Kuh (2) sich zwischen ihnen 
beflndet. 

. 29. Vorrichtung nach Anspruch 28. dadurch ge- 
kennzeichnet. daS an den Schenkein (41, 42) 
quer zu ihrer l^ngsrlchtung ausgerichtete Sen- 
soren (49, 50) in Rrchtung auf die vorgesehene 
Position des Euters (3) ausgerlchtet sind. 

30. Vorrichtung nach Anspruch 29, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Sensoren (49, 50) als 
Infrarotsensoren ausgebildet sind. 

31. Vomchtung nach Anspruch 28 bis 30. dadurch 
gekennzeichnet, daB die Schenkel (41. 42) 
Ober eIn Joch (38) miteinander verbunden 
sind, in dem ein parallel zur l-angsrichtung der 
Schenkel (41, 42) ausgerichteter Sensor (54) 
vorgesehen ist. 

32. Vorrichtung nach Anspruch 31, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der in Langsrichtung der 
Schenkel (41, 42) ausgerichtete Sensor (54) 
ein Ultraschalisensor ist. 

sa Vorrichtung nach Anspruch 27 bis 32, dadurch 
gekennzeichnet, daB in einer Steuereinheit (78) 
zusatzlich Lagedaten der zu melkenden Kuh 
(2). des Euters (3) sowie der Zitzen (5. 6. 7. 8) 
abgespelcherl srnd. 

34. Vorrichtung nach Anspruch 33, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB in der Steuereinheit (78) Da- 
ten eingespeichert sind, die einer manuetl ein- 
gesteuerten Position der FOhrungen (16, 17, 
18) entsprechen. 

35. Vorrichtung nach Anspruch 16 bis 34, dadurch 
gekennzeichnet, daS am MItnehmerwagen (87) 
die Sensoren (83. 84) zur Aufnahme von wah- 
rend eInes Aufsetzens von Zitzenbechern (59, 
60) stattfrndenden Tierbewegungen vorgese- 
hen sind. 

36. Vorrichtung nach Anspruch 7 bis 35. dadurch 
gekennzeichnet. daB das Sensorsystem als Ka- 
mera ausgebildet ist. 

37. Vorrichtung nach Anspnjch 7 bis 35. dadurch 
gekennzeichnet. daB das Sensorsystem als 
Optik ausgebildet ist, die Uber eine Leitung mit 
einer Kamera verbunden ist 

3a Vomchtung nach Anspruch 36 und 37, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Sensorsystem einen 
lotrecht aufwSrts in Richtung auf zu position le- 
rende Zitzen (5, 6, 7, 8) gerichteten Strahlen- 
gang aufweist. 
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39. Vorrichtung nach Anspruch 33 bis 38. dadurch 
gekennzeichnet, daS in der Steuereinheit (78) 
Daten zur Ansteuerung einer vollautomatischen 
Melkmaschine (77) abgespeichert sind. 

Claims 

1. A method of mechanically fitting a teat cup 
(59. 60) to a respective teat (5, 6, 7, 8) which is 
to be milked and the position of which is 
located by a sensor (49, 50. 54, 83, 84) and 
compared to a position which Is respectively 
assumed by a fitting device (131) and which is 
varied in a direction towards the teat (5. 6, 7, 
8) until the fitting device (131) has pushed the 
teat cup (59, 60) over the teat (5, 6, 7. 8), 
characterised In that the fitting device (131) is 
spatially displaced by means of linear guides 
(16. 17, 18) respectively displaceable in mutu- 
ally perpendicular directions, wherein the fitting 
device (131) is arranged on a guide (17) which 
extends transversely to the longitudinal direc- 
tion of a cow and with the end (24) of which it 
is pushed into position below the cow (2) to be 
milked. 

2. A method according to claim 1 characterised 
in that the fitting device (131) is displaced in a 
predetermined sequence in regard to the re- 
spective directions of displacement to be ob- 
served in respect of the individual guides (16, 
17. 18). 

3. A method according to claim 1 characterised 
In that the fitting device (131). for a respective 
change in position to be accomplished by 
same, is displaced either simultaneously on 
two respective guides (16. 17. 18) or only on 
one guide (16, 17, 18). 

4. A method according to claims 1 to 3 charac- 
terised in that the fitting device (131) Is con- 
trolled by a predetermined program which is 
stored for an animal to be milked In a control 
unit (78) and possibly corrected by data which 
are obtained in a milking operation. 

5. A method according to claims 1 to 4 charac- 
terised in that individual parameters of an ud- 
der (3) to be milked are sensed by a sensing 
device which is moved into the direct vicinity 
of the udder (3). 

6. A method according to claims 1 to 5 charac- 
terised in that at least one sensor (49. 50) is 
displaced in a horizontal direction along an 
udder (3). for sensing the udder (3) by beams. 



7. Apparatus for carrying out the method accord- 
ing to claims 1 to 6 comprising a sensor (49. 
50. 54, 83. 84) for locating the position of the 
teat (5, 6. 7, 8), a fitting device (131) which is 
5 movable in position and a control unit (78) for 

determining the position of the fitting device 
(131) with respect to the teat (5. 6. 7, 8) and 
for controlling the fitting device (131), charac- 
terised in that three axes are arranged as spa- 
to tial linear components respectively displaceab- 
ly relative to each other and at a right angle, of 
which one is in the form of a displaceable 
guide (17). to the end (24) of which is fixed the 
fitting device (131) for displacement trans- 
15 versely to the longitudinal axis of a cow (2) Into 
the immediate vicinity of its teat (5, 6, 7, 8) to 
be milked. 

8. Apparatus according to claim 7 characterised 
20 in that the linear componente each have a 

respective drive which is in the form of a 
speed-controlled three-phase motor. 

9. Apparatus according to claims 7 and 8 charac- 
25 tensed in that a first guide (16) extends In such 

a way that a cow (2) to be milked can be 
oriented with Its longitudinal axis along the first 
guide (16). 

30 10. Apparatus according to claims 7 to 9 charac- 
terised in that the first guide (16) extends 
along a plurality of milking stands (1, 66, 67) 
which are arranged in a row. 

35 11. Apparatus according to claim 10 characterised 
in that a working member is arranged at the 
fitting device (131). 

12. Apparatus according to claims 7 to 1 1 charac- 
40 terised In that at Its end (24) the guide (17) is 

provided witii a limb (26) which is angled In a 
L-shape and to the end (27) of which is fixed 
the working member. 

45 ia Apparatus according to claims 7 to 12 charac- 
terised in that an upwardly projecting perpen- 
dicular angle portion (28) is provided at the 

limb end (27). 

50 14. Apparatus according to claims 11 to 13 
characterised In that the working member is in 
the form of a gripper (30) with a pneumatic 
drive. 

65 15. Apparatus according to claims 7 to 14 charac- 
terised in that a teat-finding device Is provided 
on at least one guide (16. 17. 18). 
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16. Apparatus according to claim 15 characterised 
in that the teat-finding device is in the form of 
an entrainment carriage (87). 

17. Apparatus according to claims 15 and 16 s 
characterised in that the entrainment can-iage 

(87) is uncoupled in a defined position. 

18. Apparatus according to claims 7 to 17 charac- 
terised in that the guide (18) which is disposed io 
in a perpendicular direction is supported by a 
spring. 

19. Apparatus according to claims 11 to 18 
characterised in that the working member has 75 
an Internal space (33) for receiving at least one 

teat cup (59, 60). 

20. Apparatus according to claims 11 to 18 
characterised in that the worthing member has 20 
an internal space (33) for receiving a milking 
implement. 

21. Apparatus according to claims 7 to 20 charac- 
terised in that a holding device (95) for teat 2S 
cups (91, 92. 93, 94) is provided at each 
milking stand (1 , 66, 67). 



27. Apparatus according to claims 11 to 26 
characterised in that a sensor system for dis- 
covering the teats (5, 6, 7. 8) is fixed in a 
region surrounding the working member. 

2a Apparatus according to claim 27 characterised' 
in that the sensor system is arranged on two 
legs (41. 42) which can be so oriented that the 
udder (3) of the cow (2) to be milked is dis- 
posed between them. 

29. Apparatus according to claim 28 characterised 
in that sensors (49, 50) which are oriented on 
the legs (41, 42) transversely to their longitudi- 
nal direction are directed towards the intended 
position of the udder (3). 

3D. Apparatus according to claim 29 characterised 
in that the sensors (49, 50) are In the form of 
infra-red sensors. 

31. Apparatus according to claims 28 to 30 
characterised in that the legs (41, 42) are con- 
nected together by way of a yoke (38) In which 
there is provided a sensor (54) which is ori- 
ented parallel to the longitudinal direction of 
the legs (41, 42). 



22. Apparatus according to claim 21 characterised 
In that provided In the holding device (95) are 
holders (96. 97. 98, 99) in which a respective 
teat cup (91. 92, 93, 94) lies on a collar (102) 
provided at its outside surface. 

23. Apparatus according to claims 21 and 22 
characterised In that a respective milk hose 
(100) extends through each of the holders (96, 
97, 98, 99), each of the hoses representing a 
communication for the teat cup (91. 92, 93, 94) 
to a milking machine (77). 

24. Apparatus according to claims 21 to 23 
characterised in that fixed to each teat cup (91, 
92. 93, 94) as a connection to an automatic 
removal means are cords (105) which extend 
through the holders (96. 97. 98, 99). 

25. Apparatus according to claims 21 to 24 
characterised in that there are provided sen- 
sors for checking the exact position of the teat 
cups (91 . 92, 93. 94) disposed in the holders 
(96, 97, 98. 99). 

26. Apparatus according to claims 21 to 25 
characterised in that there is provided a cou- 
pling means (106) for connecting the teat cups 
(91. 92. 93, 94) to a flushing agent duct (111). 



32, Apparatus according to claim 31 characterised 
30 in that the sensor (54) which is oriented in the 

longitudinal direction of the legs (41 , 42) is an 
ultrasound sensor. 

33. Apparatus according to claims 27 to 32 
35 characterised in that positional data In respect 

of the cow (2) to be milked, the udder (3) and 
the teats (5, 6. 7, 8) are stored in a control unit 
(78). 

<o 34. Apparatus according to claim 33 characterised 
in that stored In the control unit (78) are data 
which correspond to a manuaJly set position of 
the guides (16, 17. 18). 

45 35. Apparatus according to claims 16 to 34 char- 
acterized in that the sensors (83, 84) for de- 
tecting animal movements which occur during 
an operation of fitting teat cups (59, 60) are 
provided on the entrainment carriage (87). 

50 

36. Apparatus according to claims 7 to 35 charac- 
terised in that the sensor system is in the form 
of a camera. 

55 37. Apparatus according to claims 7 to 35 charac- 
terised in that the sensor system is in the form 
of an optical means which is connected to a 
camera by way of a line. 
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3a Apparatus according to claims 36 and 37 
characterised In that the sensor system has a 
beam path which is directed perpendicularly 
upwardly towards teats (5. 6, 7, 8) to be posi- 
tioned. 5 

39. Apparatus according to claims 33 to 38 
characterised in that data for actuation of a 
fully automatic milking machine (77) are stored 
In the control unit (78). ro 

Revendlcattons 

1. Proc6d6 pour la mise en place m^canique 

d'un gobelet trayeur (59, 80) sur un trayon (5, is 
6, 7, 8) k traire, dont la position est localisee 
par un detecteur (49. 50, 54. 83, 84) et compa- 
ree a une position occup^e respectivement par 
un dtspositif de mise en place (131), position 
qui est modifi^e par rapport au trayon (5, 6, 7, 20 
8) pendant un temps suffisamment long pour 
que le disposltif de mise en place (131) ait 
achev€ de placer le gobelet trayeur (59, 60) 
sur le trayon (5, 6. 7, 8), caracterls^ en ce que 
le dispositif de mise en place (131) est d^pla- as 
c6 spatialement au moyen de guidages (16, 
17, 18) linealres mobiles dans des directions 
respectivement superpos^es, le dispositif de 
mise en place (131) etant dispose sur un gul- 
dage (17) s'^tendant transversalement au sens ao 
longitudinal d'une vache (2) et dont I'extr^mtt^ 
(24) pousse le dispositif (131) sous la vache 
(2) & traire. 

2. Proced^ selon la revendication 1, caract^ris^ 35 
en ce que la pouss^e du dispositif de mise en 
place (131) s'effectue dans les directions res- 
pectivement d^finies par les divers guidages 

(18, 17, 18) dans un ordre pr^d^termin^. 

40 

3. Proc^d6 selon la revendication 1. caract^ris^ 
en ce que aprfes chaque changement de sa 
position, le dispositif d'application (131) est 
d6p]ac4 soit simultan^ment sur deux guidages 

(16, 17, 18), soit sur un seul guidage (16. 17, 4S 
18). 

4. ProcSdS selon les revendications 1^3, carac- 
t^ris^ en ce que le dispositif d'application 
(131) est command^ par un programme pr^d^- so 
termine qui a m^moris^ dans une untt6 de 
commande (78), pour chaque animal h traire, 

ce programme 6tant §ventuellement conig^ 
par des donn^es acquises lors d'une traite. 

55 

5. Proc^d^ selon les revendications 1 & 4, carac- 
t§rise en ce que les paramfetres indivlduols 
d'un pis & traire (3) sent d^tect^s par un 



dispositif palpeur qui est amend au voisinage 
immddiat dudit pis (3). 

6. Proc6d6 selon les revendications 1 S 5. carac- 
t6ns6 en ce que." en direction horizontale le 
long d'un pis (3) est amen^ au moins un 
detecteur (49, 50) qui paipe le pis (3) par 
rayonnement. 

7. Dispositif pour la mise en oeuvre du proc^di 
selon les revendications 1 h 6, comportant un 
detecteur (49. 50, 54, 83. 84) pour localiser la 
position du trayon (5. 6, 7. 8). un dispositif 
d'application (131) localement mobile et une 
unlt^ de commande (78) pour la determination 
de la position du dispositif d'application (131) 
par rapport au trayon (5. 6, 7, 8) et pour la 
commande du dispositif d'application (131). 
caract6rlse en ce que trois axes sont disposes 
respectivement h angle droit et mobiles Tun 
par rapport h I'autre pour servir de composan- 
tes linealres spatiales, axes dont I'un est r^ali- 
s6 sous la fomie d'un guidage mobile (17) a 
Textr^mite (24) duquel le dispositif d'applica- 
tion (131) est i\x6 afin de se d^placer transver- 
salement h Taxe longitudinal d'une vache (2) 
jusqu'a proximity immediate de son trayon h 
traire (5. 6, 7. 8). 

8. Dispositif selon la revendication 7. caract^ris^ 
en ce que les composantes lin^aires pr^sen- 
tent chacune un entraTnement qui est realise 
sous la forme d'un moteur k courant triphasd 
et regulation de Vitesse. 

9. Dispositif selon les revendications 7 et 8. ca- 
ractdrisd en ce qu'un premier guidage (16) 
s'dtend de telle sorte qu'une vache S traire (2) 
peut etre alignde par son axe longitudinal le 
long du premier guidage (16). 

10. Dtspositif selon les revendications 7 & 9, carac- 
t6ris^ en ce que le premier guidage (16) 
s'dtend le long de plusleurs postes de traite (1 , 
66. 67), iesquels sent disposes en une rangde. 

11. Dispositif selon la revendication 10. caractdris^ 
en ce que sur le dispositif d'application (131) 
est dispose un organe opdrationnel. 

12. Dispositif selon les revendications 7 k 11, ca- 
ractdrisd en ce que le guidage (17) est muni 
sur son extr§mit6 (24) d'une traverse (26) cou- 
d6e en forme de L et i'extr^mitd (27) de 
laquelle est fix6 I'organe opdrationnel. 

13. Dispositif selon les revendications 7 k 12, ca- 
ract6ris6 en ce que, k I'extr^mitd (27) de la 
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traverse, est prevu un coude (28) dirig^ verti- 
calement vers le haut. 

14. Dispositif selon les revendlcations 11 h 13. 
caracterlse en ce que I'organe op^rationnel est 5 
realise en forme de grappin (30) ^quip^ d'un 
entraTnement pneumatique. 

15. Dispositif sefon les revendications 7 ^ 14. ca- 
ract^ris^ en ce que, sur au molns un guidage io 
(16. 17. 18), est pr^vu un dispositif pour le 
rep^rage du trayon. 

16. Dispositif selon la revendication 15. caract^ris^ 

en ce que le dispositif pour le rep^rage du 75 
trayon est r^aiisd sous la forme d'un cliariot 
d'entraTnement {87). 

17. Dispositif selon les revendications 15 et 16, 
caract^risd en ce que le chariot d'entraTnement 20 
(87) est d^saccoupl^ dans une position dSfinie. 

1& Dispositif selon les revendications 7 & 17, ca- 
ract^risd en ce que le guidage (18) s\\u6 en 
direction verticale est renforc^ par un ressort. 25 

19. Dispositif selon les revendications 11 a 18, 
caracterls^ en ce que Torgane op^ratlonnel 
pr^sente un espace interieur (33) pour le lege- 
ment d'au molns un gobelet trayeur (59. 60). 30 

20. Dispositif selon les revendications 11 h 18. 
caracterisi en ce que I'organe op^ratlonnel 
presente un espace interieur (33) pour le loge- 
ment d'une trayeuse complete (4 gc^lets 3S 
trayeurs). 

21. Dispositif selon les revendications 7 h 20. ca- 
rac^risS en oe que sur cheque poste de traite 

(1. 66, 67), est pr6vu un dispositif support (95) 40 
pour les gobelets trayeurs (91 . 92, 93. 94). 

22. Dispositif selon la revendication 21 , caract6ris6 
en ce que, dans le dispositif support (95). sont 
prevues des retenues (96, 97. 98, 99) ^ I'lnt^- 45 
rieur de chacune desquelles un gobelet trayeur 

(91. 92. 93. 94) vient s'appliquer sur sa face 
ext^rieure. 

23. Dispositif selon les revendications 21 et 22, so 
caract^ris^ en ce que. ^ travers chacune des 
retenues (96. 97. 98, 99) s'^tend un tuyau k 

law (1 00) dont chacun assure la liaison entre le 
gobelet trayeur (91. 92. 93, 94) et une machine 
& traire (77). 55 

24. Dispositif selon les revendications 21 k 23. 
caract^risd en ce que, sur chaque gobelet 



trayeur (91, 92, 93. 94). sont fixees, pour servir 
de liaison avec un automatisme de pr6l6ve- 
ment, des cordelettes (105) qui passent k tra- 
vers les retenues (98, 97, 98, 99). 

25. Dispositif selon les revendications 21 k 24, 
caract6ris6 par des d^tecteurs pour la verifica- 
tion de la position exacte des gobelets 
trayeurs (91 . 92, 93. 94) places dans les rete- 
nues (96. 97, 98. 99). 

26. Dispositif selon les revendications 21 h 25, 
caracterise par un dispositif de couplage (106) 
destine h relier les gobelets trayeurs (91. 92, 
93, 94) h un canal (111) pour produits de 
ringage. 

27. Dispositif selon les revendications 11 Si 26, 
caract^ris^ en ce que, dans une zone entou- 
rant I'organe op^rationnel, est f\x6 un syst^me 
d^tecteur pour le rep^rage des trayons (5, 6. 
7.8). 

28. Dispositif selon la revendication 27, caracteris^ 
en ce que le systfeme d^tecteur est dispose 
sur deux branches (41, 42) qui peuvent §tre 
alignees de telle sorte que le pis (3) de la 
vache h traire (2) se trouve entre ces bran- 
ches. 

29. Dispositif selon la revendication 28, caract^ris^ 
en ce que, transversalement h la direction lon- 
gltudinale des branches (41, 42), des detec- 
teurs (49, 50) sont orient^s en direction de la 
position pr^vue du pis. 

30. Dispositif selon la revendication 29. caractdris^ 
en ce que les ddtecteurs (49, 50) sont des 
d6tecteurs de rayonnement Infrarouge. 

31. Dispositif selon les revendications 28 k 30, 
caract6ris^ en ce que les branches (41, 42) 
sont relives mutuellement par une traverse (38) 
dans laquelle est prdvu un d§tecteur (54) 
orients parall^lement h la direction longitudina- 
le desdites branches (41. 42). 

32. Dispositif selon la revendication 31 , caract^ris^ 
en ce que le d^tecteur (54) orient^ en direction 
longitudinale des branches (41. 42) est un d§- 
tecteur h ultrasons. 

33. Dispositif selon les revendications 27 h 32, 
caractSris^ en ce que, dans une un\t6 de com- 
mande (78), sont m^moris^es en outre des 
donn^es concernant la position de la vache (2) 
k traire. du pis (3) ainsi que des trayons (5, 6. 
7,8). 
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